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(5 の 【 要約 】 ( 修正 有 ) 

【 課題 】 多 自 由 度 な ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト に 対す る 柔 
軟 で 拡 縮 可 能 な 統合 的 制御 アー キテ クチ ャ を 提供 する 。 
【 解決 手段 】 ロ ボッ トシ ステ ム は 、 関 節 、 ア クチ ュ エ ー 
タ 、 及 び セ ン サ を 有する ロボ ッ ト と 、 分 散 コ ント ロー ラ 
と を 備え て いる 。 コ ント ロー ラ は 、 コ マン ドレ ベル の コ 
ント ロー ラ と 、 そ れ ぞ れ が 各 関 節 を 制御 する 組込み 関節 
レベ ル の コン ト ロー ラ と 、 関 節 の 動き を 協 働 さ せる 関節 
協 働 レベ ル の コン ト ロー ラ と を 有 し て いる 。 中 央 デー タ 
ライ ブラ リ ( CDL ) は 、 全 て の 制御 及び フィ ー ド バッ 
ク デ ー タ を 集め 、 ユ ー ザ ー イ ンタ ー フ ェ ー ス は 、 そ の C 
DL を 使用 し て 、 各 関節 、 ア クチ ュ エ ー タ 、 及 び セ ン サ 
の 状態 を 表示 する 。 パ ラメ ー タ 化 さ れ た 動作 シー ケン ス 
は 、 リ ンク し た 各 イ ベン ト の 階層 を 有 し 、 そ れ に より 、 
コマ ンド データ が リア ル タ イ ム で 修正 で きる 。 
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